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Dalam bidang robotika, Artificial Intelligence merupakan suatu algoritma cerdas yang 
diprogramkan ke dalam kontroler robot. Salah satu kecerdasan buatan yaitu logika 
fuzzy dimana diperlukan untuk membantu manusia dalam menjalankan suatu fungsi 
tertentu. pada makalah ini disajikan implementasi kendali logika fuzzy pada robot 
wall follower dalam sistem navigasinya untuk  menuju target tertentu dengan 
menghindari rintangan. Sebagai input dari sistem fuzzy adalah  jarak robot wall 
follower ke dinding  dalam 5 arah dan posisi robot wall follower terhadap target  
dalam bentuk  jarak terhadap target. Output sistem fuzzy adalah kecepatan roda 
kanan dan kiri robot wall follower. Dalam sistem ini digunakan sensor ultrasonik 
untuk  mengetahui jarak dinding dan target. Jarak yang ditangkap oleh sensor akan 
diproses oleh arduino sehingga didapatkan posisi robot.  
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In robotics, Artificial Intelligence is an intelligent algorithm that is programmed into the 
robot controller. One of the artificial intelligence that fuzzy logic where necessary to 
assist humans in performing a specific function. This paper presented a fuzzy logic 
control implementation on a wall follower robot in the navigation system to reach 
certain targets by avoiding obstacles. As the input of the fuzzy system is the distance 
follower robot wall to wall in the fifth direction and position follower robot wall against 
targets in the form of the distance to the target. Output fuzzy systems are the right and 
left wheel speed follower robot wall. In these systems use ultrasonic sensors to 
determine the distance of the wall and the target. Distance captured by the sensor is 
processed by the arduino to obtain the position of the robot . 
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